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bject if  du projet 
e projet a pour but d’analyser et de développer une métho
optimiser les consignes d’accélération et de vitesse en fon
 robot tout en limitant les échauffements moteurs.
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 travail s’est déroulé en plusieurs étapes. Dans un premi
riode a été nécessaire à l’apprentissage du robot et de 
vail. Une analyse théorique a ensuite été effectuée a
mportements à étudier. A l’aide d’un programme d’acqu
latives aux mouvements du robot ont été récupérées
giciel Matlab. Le choix du paramètre à améliorer s’est por
an de transition du robot. Pour se faire, le script du logicie
ur effectuer différentes analyses et définir les accélérati
jectoires. Finalement, ces valeurs ont permis de réalise
 du plan de transition. 
n travail conséquent doit encore être fourni pour ob
ncrète du robot. Néanmoins, une progression significati
tte direction. De plus, le rapport contient des ana
veloppements théoriques offrant des perspectives 
ncrétisation de l’objectif premier du projet. 
ptimisation des trajectoires d’un Ro















leu    : Vue de face du volume          
             de travail 
oir     : Convoyeurs 





ction de la trajectoire 
er temps, une certaine 
son environnement de 
fin de déterminer les 
isition, les informations 
 puis traitées avec le 
té sur l’accélération du 
l Matlab a été optimisé 
ons critiques selon les 
r une cartographie en 
tenir une optimisation 
ve a été réalisée dans 
lyses ainsi que des 
intéressantes vers la 
bot Delta 
 
hie 3D des accélérations 
sur le plan de transition 

































































































1CA C	A 005A  CA AFA )FC-	-A CF	-7A 6,A A 	$-D$A A F$$A CDCA 6,A +A !	CDA
$CA D*A BCA 2		CA CCA BCD	*DCA A B$C$A BCA A 8	A BCA 		$CA 5A BCA 	A
B1F	A	BDCCAF$CAADA+A-$$DCAD*CACA)DF*DCC	A$A
B	A1-DEC	DCADAACAC	ACDAFCA7CABCADACAFDF$D$ADA	CADB$A$C$CA
CA 	CA D$$$A D*A 	$DC	CA -DFFCA +A A $-*DC$A CA DA A F	FC	A 8D$CA BCA
"AD$-DCACDCABCA	C	DA	CAFD-CA CF	 CAB	A	CAGCADC		A




BA DA D CA FCEFA C88CFCA BCA DECFDCA 		EF	D-		CA 2A DBF$A DDA
-C	CDAC	AD	ACAF	-	CAB1FF$$D	ACABCACCAC	A8	F	ABCA	$DDCAC88CF$A
DA CA DDA C	A 	A CA $F88CC	A CDA 21.6E6A BCA 6	A BCDA BCA  C CA
		$CDAB	A!ACABCA7CA<A)DCA?ADC		ABCACDCA6,AH	AD-DCACDCABCA
DCFCDA CA CCA 	A  CA CA 	A $D CA CA D$CCA BA DA DA C	CA CA
	CDD$CDA
1CAACFA	CAFCD	CADFCA CAFCADDAA$$A$D$DAB			A	AFF*A8$ACA
ADBCA+AFCCAF	CA 	CC	AF	IAB	A CA		$CA5A+A 1.)42ADA;	CDA!C7	BA
CA
CC 	ABC


































A,EDB1DA AFA )FC-	-A CF	-7A 6,A CA CA CBCDA 	BA DCF		A B	A CA B	CA BCA
1	A8CCACCAD$	AA$$AF CAC	A-D	BCADCA-DFFCA+A A D CABCA7CA
D*CAB	ACADACA7ACAA
2A F	CA CA F$CA BCA CA BCA *FCA CA 	A
C-CA CA DCCC	A CA CA A F	8*DCA 	CA
-D	BCA DB$A CA D$$$A "A CDA ,A DCA
F		C	A A FD$*DCA BCA F CA CA 21CD$$A B1	CA
FD$*DCA-ADA	CADCAD*CAB	ADADF$A
A A FFDA A BCA BCA CDDA DA 	A DA C	A
8DCA BMA -DCFA 	A DA 	A CA B$F$A BCA  C CA
FC	*DCABA FC	DCABA DA A 6DA CAABA DDA CA"A
	ADACADFC	A+A	CA	FCCA AAAFDF$D CA
BCA EDA	C	DA AGCADC		A 2A 	FCCACA
CD CDA 	CA CA CA A 	A 7*CA CDC	A BCA




BCA A 	FCCA DA 1	CD$BDCA B1	A CA $CF CA A
FC	DCA BA DA 6	A CA BCA DA FDDC	BA +A 	CA










/B	 D0  F  	  *FA F A 
F FB
EF	DCDA A 1-A B1	CA CA F$
DABCACABCA+AACABCA
BCA DA 2CA 	A BCA DA DCD
CANA CA DACA$CDA C	A=
	CACDAC	AD$FCA
)DA 	CA CFDCA 8F$CA BA D
BA DA 	A F$A +A 	CA FC















































































DC	DCA C	A ECA A 		A BCA <AC
B$CDA 	A  CA CA CC	A
















DA?A CA DF$B$A CDCA A CC	A D































.	A C88CDA CA C88DA DA CA CA BA DA DC	A C	A 8	F	A BCA A DECFDCA +A C88CFCDA A CCA



















2CA B$A BA DECA A FC	F$A 









CA ECF8A BA DA BCA C
























DA 	CA D$C		A BCA A F	CA DA ;	C









DA 	A $$A D8	BA 21DC	-CA BA D








































 /B	(0) BF FB
  ()$"($* "%"'&+ !, &##&$!
,8	A  1	A D-DCA CACDCA CA DA C	ACC	DA A BA GDCA F$A +A 	CA $DCA BCA
8FCDA
 2CAD-DCABCACA
CEFA 	*-DCA CA 8	F		CC	A CA 1	A CA  CDA A DA1CA FCA 8FCDA A A
GDCA D	FCC	A B$C$A A FDA BA DA BCA CA 'A 1-A FA +A A CA BA
D-DCAL.=>),6LA
 64>!.4#A








LOCATION   poinK8 
left_x  179.15  # (mm) 
left_y  240.64  # (mm) 
left_z  -350.00 # (mm)  
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{Calcul de temps du premier mouvement} 
IF RunStep = 0 THEN 
BEGIN 
D3n_PrepareAbsMove(left,End_X,End_Y,End_Z,nil,d3mp); 
PrepareTargetTime := D3n_Q_PrepareTargetTime(left); 
END; 
{Pause de stabilisation} 
TimeWait(0.2); 




{Pause de stabilisation} 
TimeWait(0.4); 
Arret de la procédure d'enregistrement} 
StartMoving:=false; 
{Incrementation du mouvement} 
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if (  (t == 1)  || (((abs(Diff1(t-3)))+(abs(Diff1(t-2)))+ (abs(Diff1(t-1)))<=5) &&  
Diff1(t)~=0 && ((abs(Diff1(t+1)) + abs(Diff1(t+2)) + abs(Diff1(t+3)) + abs(Diff1(t+4)) + 




for Step=0 : NbStep-1, 
next=0;   





%Début de l'échantillonnage 
startendstep(1,(Step+1)) = t; 
%Fin de l'échantillonnage 
startendstep(2,(Step+1))  = t+350; 
%si l’index dépasse le max du tableau 
if startendstep(2,(Step+1)) >l,      
endstep = l ;    
end; 




%Recherche de mouvement suivant 
next=1;     
%Assignation dans un tableau de la variance 
correspondante 
TabVar1(Step+1)=Variance1; 
%Assignation dans un tableau de 
l'accélération liée à la variance            
TabAccel1(Step+1)=(AccelMin+AccelStep*Step); 
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%Plot de la courbe d'échantillonnage  
plot(TabAccel1,TabVar1,'-g'); 
%Dérivée première et seconde  
deriv11 = gradient(TabVar1); 
deriv12 = gradient(deriv11); 
%maximum de la deuxième dérivée 
[yd1,vd1]=max(deriv12); 
%Assignation des valeurs correspondantes 
AccelCritAxe1=TabAccel1(vd1-1); 
VarCritAxe1=TabVar1(vd1-1); 
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Série cartographique radiale 64 points 
Série 1 Série 2 Série 3 Série 4 
Code Start End Code Start End Code Start End Code Start End 
201 A0 B0 209 C9 D9 217 E45 F45 225 F6 G6 
202 A0 B9 210 D0 E0 218 E6 F6 226 F78 G78 
203 B0 C0 211 D3 E3 219 E78 F78 227 F9 G9 
204 B45 C45 212 D6 E6 220 E9 F9 228 G0 H0 
205 B9 C9 213 D9 E9 221 F0 G0 229 G12 H12 
206 C0 D0 214 E0 F0 222 F12 G12 230 G3 H3 
207 C3 D3 215 E12 F12 223 F3 G3 231 G45 H45 
208 C6 D6 216 E3 F3 224 F45 G45 232 G6 H6 
Série 5 Série 6 Série 7 Série 8 
Code Start End Code Start End Code Start End Code Start End 
233 G78 H78 241 H6 I6 249 I4 J4 257 J2 K2 
234 G9 H9 242 H7 I7 250 I5 J5 258 J3 K3 
235 H0 I0 243 H8 I8 251 I6 J6 259 J4 K4 
236 H1 I1 244 H9 I9 252 I7 J7 260 J5 K5 
237 H2 I2 245 I0 J0 253 I8 J8 261 J6 K6 
238 H3 I3 246 I1 J1 254 I9 J9 262 J7 K7 
239 H4 I4 247 I2 J2 255 J0 K0 263 J8 K8 
240 H5 I5 248 I3 J3 256 J1 K1 264 J9 K9 
A
Série cartographique tangentielle 45 point 
Série 1 Série 2 Série 3 Série 4 Série 5 
Code Start End Code Code Code Code Start End Code Start End Code Start End 
301 B0 B9 310 337 337 337 G45 G6 328 I0 I1 337 J0 J1 
302 C0 C45 311 338 338 338 G6 G78 329 I1 I2 338 J1 J2 
303 C45 C9 312 339 339 339 G78 G9 330 I2 I3 339 J2 J3 
304 D0 D3 313 340 340 340 H0 H12 331 I3 I4 340 J3 J4 
305 D3 D6 314 341 341 341 H12 H3 332 I4 I5 341 J4 J5 
306 D6 D9 315 342 342 342 H3 H45 333 I5 I6 342 J5 J6 
307 E0 E3 316 343 343 343 H45 H6 334 I6 I7 343 J6 J7 
308 E3 E6 317 344 344 344 H6 H78 335 I7 I8 344 J7 J8 
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{Cette procédure assigne les coordonnées             } 
{du mouvement en fonction du code de trajectoire              } 
{-------------------------------------------------------------} 
BEGIN 
{Série Tangentielle 1} 
IF (trajectoire >= 301) AND (trajectoire <=309) THEN 
BEGIN 
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%Variance critique avec la méthode de plateau 
if VarType == 2 || VarType ==3, 
v=1; 
okout=0; 
%Boucle de recherche de variance maximum 
while okout == 0 
if TabVar1(v) > VarPlat, 
AccelCritAxe1 = TabAccel1(v-1); 
VarCritAxe1 = TabVar1(v-1); 
okout = 1; 
end; 
%Si la variance maximum n'a pas  
%atteint la valeur plateau 
if v == NbStep && okout == 0; 
AccelCritAxe1 = TabAccel1(v); 
VarCritAxe1 = TabVar1(v); 
okout = 1; 
end; 
v = v+1; 
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Série cartographique radiale 100 points 
Série 1 Série 2 Série 3 Série 4 Série 5 
Code Start End Code Start End Code Start End Code Start End Code Start End 
201 A0 B0 211 B0 C0 221 C0 D0 231 D0 E0 241 E0 F0 
202 A0 B1 212 B1 C1 222 C1 D1 232 D1 E1 242 E1 F1 
203 A0 B2 213 B2 C2 223 C2 D2 233 D2 E2 243 E2 F2 
204 A0 B3 214 B3 C3 224 C3 D3 234 D3 E3 244 E3 F3 
205 A0 B4 215 B4 C4 225 C4 D4 235 D4 E4 245 E4 F4 
206 A0 B5 216 B5 C5 226 C5 D5 236 D5 E5 246 E5 F5 
207 A0 B6 217 B6 C6 227 C6 D6 237 D6 E6 247 E6 F6 
208 A0 B7 218 B7 C7 228 C7 D7 238 D7 E7 248 E7 F7 
209 A0 B8 219 B8 C8 229 C8 D8 239 D8 E8 249 E8 F8 
210 A0 B9 220 B9 C9 230 C9 D9 240 D9 E9 250 E9 F9 
Série 6 Série 7 Série 8 Série 9 Série 10 
Code Start End Code Start End Code Start End Code Start End Code Start End 
251 F0 G0 261 G0 H0 271 H0 I0 281 I0 J0 291 J0 K0 
252 F1 G1 262 G1 H1 272 H1 I1 282 I1 J1 292 J1 K1 
253 F2 G2 263 G2 H2 273 H2 I2 283 I2 J2 293 J2 K2 
254 F3 G3 264 G3 H3 274 H3 I3 284 I3 J3 294 J3 K3 
255 F4 G4 265 G4 H4 275 H4 I4 285 I4 J4 295 J4 K4 
256 F5 G5 266 G5 H5 276 H5 I5 286 I5 J5 296 J5 K5 
257 F6 G6 267 G6 H6 277 H6 I6 287 I6 J6 297 J6 K6 
258 F7 G7 268 G7 H7 278 H7 I7 288 I7 J7 298 J7 K7 
259 F8 G8 269 G8 H8 279 H8 I8 289 I8 J8 299 J8 K8 
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9 8 7 6 
301 301 301 301 
301 301 301 301 
303 303 303 moy 
306 306 306 305 
309 309 309 308 
315 315 314 moy 
321 321 320 moy 
327 327 326 moy 
336 335 334 333 
345 344 343 342 
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5 4 3 2 1 
301 301 301 301 301 
301 301 301 301 301 
moy moy 302 302 302 
305 305 305 304 304 
308 308 308 307 307 
313 312 moy 311 310 
319 318 moy 317 316 
325 324 moy 323 322 
332 332 331 330 329 
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 Diplômant Michaël Briguet 
 
 Opt imisat ion des t ra jecto i res d ’un robot  Del ta 
 
 
 Rappel des principaux objectifs 
Le robot parallèle de type Delta, fabriqué par Bosch Packaging à Romanel, dispose de caractéristiques très 
intéressantes pour déplacer rapidement de petits objets ou comestibles dans des « blisters ». 
Les consignes d’accélération et de vitesse du robot sont fixées en fonction du segment de trajectoire le plus 
défavorable de la zone de travail et ne varient plus. Les performances du robot se retrouvent ainsi restreintes 
alors que celui-ci pourrait effectuer des mouvements plus rapides dans certaines parties de son volume de travail. 
En optimisant, durant le cycle de travail, les consignes d’accélération et de vitesse selon sa trajectoire, le robot 
verrait sa cadence et ainsi sa productivité augmenter en tenant compte des échauffements moteurs. 
 
Afin d’évaluer et d’interpréter les mouvements des différents axes du robot, un programme acquiert diverses 
informations (position, vitesse, erreur, couple) et permet son traitement avec le logiciel Matlab sous forme de 
graphes. A noter que le robot est commandé depuis un ordinateur fonctionnant sous DOS (PC îlot) et que le 
traitement des informations se fait via un autre ordinateur (PC superviseur) évoluant avec XP. Le transfert des 
informations s’effectue par un dossier partagé. 
 
Pour créer un algorithme permettant d’améliorer la productivité du robot en modifiant ses consignes d’accélération 
et de vitesse tout en limitant l’échauffement des moteurs, différents essais seront programmés pour être ensuite 
analysés à l’aide des informations recueillies sous Matlab. Des tests finaux valideront cet algorithme en le 
comparant au fonctionnement actuel du robot. 
 
Déroulement du Travail de Diplôme : 
• Apprentissage de l'environnement du robot Delta (Pascal, DOS, Matlab, Manipulation du Robot). 
• Analyse théorique : sélection des variables à étudier. 
• Mise au point d’un cycle de test permettant de recueillir les données significatives. 
• Analyse des données (Logiciel Matlab). 
• Développement d’une stratégie attribuant une accélération et une vitesse idéales à chaque mouvement. 
• Programmation de la stratégie dans la commande du robot et validation par des essais. 
 
 Tâches réalisées 
L’apprentissage de la machine ainsi que son environnement était l’objectif premier de ce début de Travail de 
Diplôme. L’architecture spécifique associée au robot, la manière de le mettre en route, de le programmer, de le 
faire fonctionner correctement et finalement d’acquérir les données désirées, ont nécessité une intention 
particulière. 
 
Le manque d’informations sur certains aspects de la machine a exigé de longues recherches dans la 
documentation officielle du robot ainsi qu’à la médiathèque. Le rapport du Travail de Diplôme de mon 
prédécesseur, Monsieur Pierre Fournier, en 2009, contenait très peu d'éléments concernant la mise en route, la 
manipulation et la commande du robot.  Tandis que le rapport d’un ancien Travail de Diplôme, celui de Monsieur 
Christophe Gabbud en 2004. Il avait partiellement traité de la programmation du robot Delta et son rapport 
possédait certaines informations essentielles à la manipulation et la compréhension de celui-ci. 
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Premièrement, il a fallu résoudre des problèmes informatiques avant de pouvoir utiliser correctement le robot. Il 
s’est avéré, en outre, que l’antivirus du PC superviseur empêchait la liaison avec le PC îlot sur le dossier de 
partage en bloquant des ports de communication. 
 
La suite de l’apprentissage s’est déroulée en manipulant le robot à l’aide du logiciel « D95Conf ». Ce soft a 
permis, en pilotant manuellement le robot, de tester ses différents paramètres et d’évaluer ses limites dans son 
volume de travail. La pompe à vide, qui permet de créer un vacuum au bout de la nacelle du robot, ne 
s’enclenchait pas. Une légère modification du câblage a donc été effectuée pour rendre opérationnelle cette 
fonctionnalité. 
 
Afin de réaliser des cycles de test, il était primordial de se plonger dans le programme permettant de lancer 
automatiquement des procédures au robot. Le fichier « EX_10 .PAS » de mon prédécesseur a servi de base pour 
comprendre et mettre en pratique les différentes fonctions du robot en s’aidant d’une légère interface graphique 
sous DOS, le tout programmé en langage Pascal. 
 
Initialement, les données du couple des axes du robot n’étaient graphiquement pas disponibles sous Matlab. Il a 
fallu modifier et tester l’acquisition de ces données sans pouvoir totalement comprendre la fonctionnalité des 
« microsamples», à cause du manque d’informations à ce sujet. 
 
Actuellement, la programmation d'une première séquence de test est en cours. Elle a pour but d'évaluer les 
erreurs de positions et de vitesses sur un plan de travail horizontal en fonction de la trajectoire effectuée à 
différentes valeurs de consignes. 
 
 Problèmes identif iés 
Un détail agaçant subsiste encore dans l’ergonomie de travail. En effet, l’accès au dossier partagé, pour 
transmettre les fichiers de programmation, se bloque régulièrement et empêche ainsi le fonctionnement du PC îlot 
sous DOS. Son redémarrage est donc souvent nécessaire, afin de travailler à nouveau de manière correcte. 
 
En augmentant les consignes d’accélération et de vitesse, les moteurs fourniront plus rapidement une quantité de 
couple plus importante, induisant ainsi des déperditions thermiques supplémentaires. Il est alors important de les 
quantifier. A l’heure actuelle, il reste tout de même un doute sur le type de commande des moteurs (tension ou 
courant). L’acquisition de la tension et du courant via un oscilloscope permettra de reconstituer 
mathématiquement les pertes calorifiques des moteurs et de garantir que le futur algorithme ne fasse pas 
surchauffer les moteurs après un certain temps de travail. 
 
Il reste encore quelques points à éclaircir, comme la manière d’interpréter les résultats des essais sur les 
différents axes et comment les cartographier (symétrie des axes). Et aussi de déterminer une façon optimale de 
modifier les consignes dans la programmation. 
 
 Tâches à réaliser 
Pour la suite, il faudra tout d’abord évaluer et implémenter une stratégie d’optimisation de consigne sur une 
surface de travail horizontale en forme de cercle (2D). Donc uniquement pour des mouvements à une hauteur 
fixe. L’étape suivante sera de transposer cette stratégie sur un volume de travail en forme de cylindre (3D). 
Finalement, les déperditions thermiques sur les moteurs seront considérées et la manière de les limiter sera 
implémentée dans l’algorithme d’optimisation. 
 
Déroulement des prochaines activités : 
• Comparer les valeurs des acquisitions sous Matlab si elles correspondent bien à celles du D95Conf. 
• Déterminer le type de commande des moteurs (tension ou courant). 
• Finaliser la première séquence de test (mouvements simples sur un plan 2D) et interpréter les résultats. 
• Définir une séquence d'essai permettant de "cartographier" les erreurs de chaque trajectoire sur un plan de 
travail 2D et la programmer. 
• Elaborer un algorithme qui modifie les consignes d'accélération et de vitesse selon la trajectoire du robot sur 
un plan de travail 2D. 
• Programmer une séquence de travail sur un plan en 2D, la tester avec et sans optimisation des consignes 
puis comparer les résultats. 
• Définir une séquence d'essai permettant de "cartographier" dans un volume de travail 3D. 
• Modifier l'algorithme faisant varier les consignes d'accélération et de vitesse pour un volume de travail 3D. 
• Programmer une séquence de travail sur un plan en 3D, la tester avec et sans optimisation des consignes 
puis comparer les résultats. 
• Reconstituer les pertes calorifiques des moteurs 
• Etablir une stratégie afin de limiter ces échauffements et l’implémenter dans la programmation. 












R [mm2] Npart Part Distance Point-Point 	ABBACADEB
300 9 JK K0 K1 34.887
270 9 IJ J0 J1 31.398
240 9 HI I0 I1 27.91
210 6 GH H0 H12 36.605 x y
180 6 FG G0 G12 31.376
150 6 EF F0 F12 26.147
120 3 DE E0 E3 41.676
90 3 CD D0 D3 31.257
60 2 BC C0 C45 31.058




300 300.00 0.00 281.91 102.61 229.81 192.84 150.00 259.81
270 270.00 0.00 253.72 92.35 206.83 173.55 135.00 233.83
240 240.00 0.00 225.53 82.08 183.85 154.27 120.00 207.85
210 210.00 0.00 208.58 24.38 206.81 36.47 204.34 48.43 197.34 71.82 187.66 94.25 181.87 105.00 175.45 115.40 160.87 134.99 144.11 152.75 134.99 160.87 125.40 168.45 105.00 181.87














































Points de mesures radiales 64 et tangentielles 45
I9























































150 150.00 0.00 140.95 51.30 114.91 96.42 75.00 129.90
120 120.00 0.00 112.76 41.04 91.93 77.13 60.00 103.92
90 90.00 0.00 84.57 30.78 68.94 57.85 45.00 77.94
60 60.00 0.00 56.38 20.52 45.96 38.57 30.00 51.96





































300 300.00 0.00 297.97 34.83 291.91 69.18 281.91 102.61 268.09 134.64 250.65 164.85 229.81 192.84 205.87 218.21 179.15 240.64 150.00 259.81
270 270.00 0.00 268.17 31.35 262.72 62.27 253.72 92.35 241.28 121.18 225.58 148.37 206.83 173.55 185.29 196.39 161.23 216.57 135.00 233.83
240 240.00 0.00 238.38 27.86 233.53 55.35 225.53 82.08 214.47 107.71 200.52 131.88 183.85 154.27 164.70 174.57 143.32 192.51 120.00 207.85
210 210.00 0.00 208.58 24.38 204.34 48.43 197.34 71.82 187.66 94.25 175.45 115.40 160.87 134.99 144.11 152.75 125.40 168.45 105.00 181.87
180 180.00 0.00 178.78 20.90 175.15 41.51 169.14 61.56 160.85 80.78 150.39 98.91 137.89 115.70 123.52 130.93 107.49 144.38 90.00 155.88
150 150.00 0.00 148.99 17.41 145.96 34.59 140.95 51.30 134.04 67.32 125.32 82.43 114.91 96.42 102.94 109.11 89.57 120.32 75.00 129.90
120 120.00 0.00 119.19 13.93 116.77 27.67 112.76 41.04 107.24 53.86 100.26 65.94 91.93 77.13 82.35 87.28 71.66 96.25 60.00 103.92
6.67 13.33





























































33.33 40.00 46.67 53.33 60.0026.67
90 90.00 0.00 89.39 10.45 87.57 20.76 84.57 30.78 80.43 40.39 75.19 49.46 68.94 57.85 61.76 65.46 53.74 72.19 45.00 77.94
60 60.00 0.00 59.59 6.97 58.38 13.84 56.38 20.52 53.62 26.93 50.13 32.97 45.96 38.57 41.17 43.64 35.83 48.13 30.00 51.96
30 30.00 0.00 29.80 3.48 29.19 6.92 28.19 10.26 26.81 13.46 25.06 16.49 22.98 19.28 20.59 21.82 17.91 24.06 15.00 25.98

















































































































































































AAAA /2ADCBA,-0A 	#A1OACA-<&-ACA1OA 	#A
AA-0A
AAAA-<&-A/2A2&D	AJ	CMAE 	ELA,-0A-K/0A
AAAA A/2ADCBA,-0A 	A1OACA-<&-ACA1OA 	A
AA-0A
AA-<&-A/2A2&D	AJ	CMAE 	ELA,-0A-K/0A
AAAAA /2ADCBA,-0A 	A1OACA-<&-ACA1OA 	A
AA-0A
AA-<&-A/2A2&D	AJ	CMAE 	ELA,-0A-K/0A


































































































A >DCJ/	A DM DCDCDCCLCA
A "CJECLCA
A "CJ/	ACCLCA








































































































































































A A A )&CDBCABCAB		CCABCEDCA+A
A A A QMRA1OA#D.U.CDCF 	FD&CAJMLCA
A A A QM_RA1OA#D.U.CDCF 	FD&CAJMLCA
A A A -F%%A
A A A QM_@RA1OA#D.U.CDCF 	FD&CAJM@LCA
A
A A A QMRA1OA#D.U. 	FD&CAJMLCA
A A A QM_RA1OA#D.U. 	FD&CAJM;LCA
A A A -FPA
A A A QM_@RA1OA#D.U. 	FD&CAJMLCA
A
A A A Q;MRA1OA#D.U.CDCF&CCBFD&CAJMLCA
A A A Q;M_RA1OA#D.U.CDCF&CCBFD&CAJMLCA
A A A -F%A
A A A Q;M_@RA1OA#D.U.CDCF&CCBFD&CAJM@LCA
A
A A A Q`MRA1OA#D.U.&CCBFD&CAJMLCA
A A A Q`M_RA1OA#D.U.&CCBFD&CAJM;LCA
A A A -F%%A
A A A Q`M_@RA1OA#D.U.&CCBFD&CAJMLCA
A
A A AAAAA Q4MRA1OA#D.U.CDCFD8CFD&CAJMLCA
A A A Q4M_RA1OA#D.U.CDCFD8CFD&CAJMLCA
A A A -F%%A
A A A Q4M_@RA1OA#D.U.CDCFD8CFD&CAJM@LCA
A
A A A QaMRA1OA#D.U.D8CFD&CAJMLCA
A A A QaM_RA1OA#D.U.D8CFD&CAJM;LCA
A A A -FPA



































































































































































































DCAFAA A  CAADA!A
"A#C$%&F'(A)A*A(A
AAAAA	: DA7A:DCB0:BB3A	:3<	P<18A




AAAAA	: D%	A7A(S@S0A	: D0/31D@S0A	: D0/3B1D@S0A	: D0/3C1D@S0A	: D0/34111118A
AAAA:FC0:BB18A
A
AAAAA	: D%A7AA	: D%	(S(TA	: D%C68AAAAAAAAAAAAAAA








































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































TD ROBOT DELTA 2010

























































TD ROBOT DELTA 2010

























































TD ROBOT DELTA 2010








TD ROBOT DELTA 2010
Briguet Michael : 30.06.2010
Programme : Delta.m
Gestion de données sous Matlab
Nouvelle acquisition Ancienne acquisition Cartographie d’une série







Retour au menu 
principal Delta.m
TD ROBOT DELTA 2010
Briguet Michael : 30.06.2010
Programme : New_Acqui.m



















limite par défaut 
(150'000 [mm²/s²]
Acquisition de la 
valeur utilisateur




Sauvegarde de l’essai 
unique AVEC les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai 
unique SANS les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai de 
série AVEC les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai de 


























numéro de la 
série
Entrer le 
numéro de la 
série
Appel de TrajName.m
Traduction du numéro de 
trajectoire et obtenir les  
noms du point de départ 
et d’arrivée





Retour au menu 
principal Delta.m
TD ROBOT DELTA 2010
Briguet Michael : 30.06.2010
Programme : Old_Acqui.m (Partie 2)
Retraitement d’une  acquisition de données
Essai unique sans 
variance
Essai unique avec 
variance
Essai d’une série 
avec variance
Entrer le nom 
de la mesure
Affichage du répertoire 
D:\Robot_Delta_INT_History
Fichier trouvé Fichier non trouvé
Appel de popupmessage.m
Affichage des paramètres 





Entrer le nom 
de la mesure
Affichage du répertoire 
D:\Robot_Delta_INT_History
Fichier trouvé Fichier non trouvé
Appel de popupmessage.m
Affichage des paramètres 
de l’essai en popup
Entrer le nom 
de la série
Affichage du répertoire 
D:\Robot_Delta_INT_History
Dossier trouvé Dossier non trouvé
Entrer le nom 
de la mesure
Affichage du répertoire 
D:\Robot_Delta_INT_History\
Nom de la série
Fichier trouvé Fichier non trouvé
Appel de popupmessage.m
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TD ROBOT DELTA 2010
Briguet Michael : 30.06.2010
Programme : Old_Acqui.m (Partie 2)



















limite par défaut 
(150'000 [mm²/s²]
Acquisition de la 
valeur utilisateur




Sauvegarde de l’essai 
unique AVEC les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai 
unique SANS les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai de 
série AVEC les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai de 


























numéro de la 
série
Entrer le 
numéro de la 
série
Appel de TrajName.m
Traduction du numéro de 
trajectoire et obtenir les  
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principal Delta.m
TD ROBOT DELTA 2010
Briguet Michael : 30.06.2010
Programme : Carto.m
Représentation de la cartographie en 3D
Dossier non 
trouvé Dossier trouvé









critique axe 1 
(Non fonctionnel)
Accélération 
critique axe 2 
(Non fonctionnel)
Accélération 









axe 1 (Non 
fonctionnel)
Variance critique 
axe 2 (Non 
fonctionnel)
Variance critique 







Choix du type 
de plot
Mesh Surf Surfn Contour
Affichage de la 
moyenne
Remarque contour: 
Pas pour l’axe critique déduit
Plot de la 
cartographie en 3D
Création du tableau de cartographie de 10 sur 10 représentant un secteur de 0° à 60° de 270mm de rayon.
Détection automatique du type de Série
Appel de 
SectorTabRad100.m




Pour une série Tangentielle à 
45 points de mesures
Appel de 
SectorTabRad64.m
Pour une série Radiale à 64 
points de mesures
Appel de polarplot3d.m
Plot du secteur de 0° à 60°
Appel de polarplot3d.m
Plot du secteur de 60° à 120°
Appel de polarplot3d.m
Plot du secteur de 120° à 180°
Appel de polarplot3d.m
Plot du secteur de 180° à 240°
Appel de polarplot3d.m
Plot du secteur de 240° à 300°
Appel de polarplot3d.m
Plot du secteur de 300° à 360°
Appel de 
SearchParam.m
Pour rechercher les paramètres désirés
Appel de ColorMapAccel.mat
Echelle fixe pour les accélérations
Appel de ColorMapVar.mat
Echelle fixe pour les Variances
Appel de drawLine.m
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TD ROBOT DELTA 2010
Briguet Michael : 30.06.2010
Programme : Old_Acqui.m (Partie 2)



















limite par défaut 
(150'000 [mm²/s²]
Acquisition 
de la valeur 
utilisateur




Sauvegarde de l’essai 
unique AVEC les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai 
unique SANS les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai de 
série AVEC les 
déductions automatiques
Sauvegarde de l’essai de 


























numéro de la 
série
Entrer le 
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